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ABSTRAK

Kestabilan sambutan kelajuan Motor Arus Terus menggunakan pengawal
PID adalah lebih baik berbanding pengawal PD dan pengawal PI. Pengawal PID
merupakan pengawal vang digunakan untuk mendapatkan bacaan dan keluaran yang
lebih tepat dan mempunyai kesilapan keluaran vang kecil. Ini kerana, pengawal jenis
ini dapat mengurangkan lajakan di samping dapat mencapai masa pembetulan yang
cepat berbanding pengawal Pl dan pengawal PD. Hala tuju projek ini adalah untuk
membina satu litar analog pengawal PID di mana pengguna dapat mengawal
kelajuan dan dapat menetapkan kelajuan vang di kehendaki dan pemacu yang
digunakan dalam projek ini adalah pemacu jenis tetimbang-H kerana ia dapat
mengerakkan motor dalam dwi arah. Satu litar penderia (suap balik) digunakan
untuk menguatkan voltan keluaran motor untuk di suap kembali ke dalam satu litar
pembanding ke Pengawal PID untuk melengkapkan sistem gelung tertutup yang
diaplikasikan dalam projek ini. Projek ini dapat dijadikan modul bantuan pengajar
kerana dapat membantu pelajar memahami konsep PID dan secara tidak langsung
kesan parameter Kp, Ki dan Kd terhadap kawalan kelajuan motor dapat di fahami

dengan lebih mendalam oleh pelajar dan pengguna.
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ABSTRACT

Generating the stability of DC motor by using PID controller is more
efficient than PD controller and PI controller. The PID controller can give less the
output value than other controller and it is commonly used to get an accurate output
value and have small error output value. This controller can reduce overshoot percent
and it can reach the settling time faster than PD or Pl controller. The aim of this
project is to develop an analog DC motor speed control using PID Controller that can
control the speed at any desired value of the DC motor. This project exercises the H-
bridge concept to move the motor in two ways. Then, a feedback circuit is use to
strengthen the feedback output voltage from motor to the comparator in PID
controller and completed its closed loop system. This project can be used as
education module for student to learn and to be familiar with the effect of Kp, Ki and

Kd parameters for controlling speed of the motor.
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BAB 1

PENGENALAN

1.1 PENDAHULUAN

Pengawalan Motor Secara Analog adalah satu projek untuk menentukan dan
menganalisa sistem kawalan kelajuan motor menggunakan Pengawal PID sebagai
kawalan kelajuan motor. la juga menggunakan litar Tetimbang-H untuk
menggerakkan putaran motor dalam dwi arah. Selain itu, projek ini juga mempunyai
kesan balas suap balik untuk melengkapkan satu putaran sistem gelung tertutup yang

digunakan dalam projek ini.
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1.2 LATAR BELAKANG PROJEK

Penggunaan motor arus terus boleh di katakan meluas pada masa kini. Ini
adalah kerana kecekapannya dan keboleharapan vang tinggi dimana sambutan vang
cepat boleh diperolehi. Walau bagaimanapun terdapat pelbagai cara bagi

membolehkan motor arus terus dapat dikawal secara tepat dan mudah.

Bagi membolehkan motor dikawal terdapat beberapa cara yang boleh
dipraktikkan pertama ialah menggunakan Sistem Kawalan Terbuka. Sistem ini
membolehkan kelajuan motor arus terus dapat dikawal, tetapi terdapat kelemahan
pada sistem ini iaitu keluaran dan kelajuan yang dikehendaki mungkin tidak dapat di
perolehi dan motor arus terus tidak mempunyai perlindungan. Jika sistem ini
digunakan, kelajuan motor sukar untuk ditetapkan kerana tiada sebarang ralat yang
disuap balik. Selain itu motor akan mudah rosak jika terdapat lebihan arus yang

mengalir kerana sistem ini tidak menyediakan sebarang perlindungan arus.

Oleh itu, Sistem Gelung Tertutup adalah paling sesuai diaplikasikan untuk
ketepatan pembolehubah keluaran seperti tork dan kelajuan di kesan dan di suap
balik untuk di bandingkan dengan nilai rujukan. Ralat yvang terhasil di antara nilai
keluaran dan nilai rujukan akan di analisis untuk meminumkan atau menghapuskan

ralat.
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Dalam Sistem Gelung Tertutup terdapat pengawal vang direka untuk
memberikan sambutan yang stabil kepada sistem. Terdapat beberapa jenis pengawal
yang sesuai bagi tujuan mengawal motor arus terus. Ini termasuklah pengawal jenis
Fuzzy Logic Control, Neural Nerwork. Pengawal PD, Pengawal Pl dan Pengawal
PID. Pengawal jenis PID (Propotional Integral Derivative) di pilih dalam projek ini.
Pengawal jenis ini di pilih kerana ianya dapat memberi masa sambutan vang lebih
cepat berbanding pengawal jenis Pl dan PD. Fungsi pengawal PID adalah untuk
memampas ralat keadaan mantap serta mempercepatkan lagi sambutan bagi motor
arus terus. Dalam projek ini terdapat tiga parameter vang di kawal iaitu Kp. Ki dan
Kd. Nilai Kp. Ki dan Kd akan menetukan sambutan di kehendaki sama ada perlahan

atau pun cepat dan peratus lanjakan supaya lebih kecil.

Pemmbeza

“ 1 > ,,{ M ‘
Rujukan Pengawal Tetimbang-H Q—l B

P1D

Penderia

Rajah 1.1: Gambarajah Biok Projek
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1.3 OBJEKTIF PROJEK

Tujuan projek ini adalah untuk:
1. Mengawal kelajuan Motor AT pada halaju yang ditetapkan pengguna.

2. Memahami kaedah menetapkan kelajuan Motor AT mengunakan

Pengawal PID (Propotional Integral Derivative).
3. Menjadi modul bahan pengajar untuk memudahkan pensyarah

menyampaikan konsep Pengawal PID untuk pemahaman pelajar yang

lebih jitu.
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1.4 SKOP PROJEK

Sesuatu projek yang dihasilkan mestilah mempunyai skop tersendiri untuk di
Jjadikan sebagai panduan sebelum dan semasa projek dijalankan. Skop pertama bagi
projek ini ialah menggunakan PID dalam litar pensuisan motor untuk membolehkan

pengguna mengawal kelajuan motor AT.

Projek ini telah menggunakan Tetimbang-H untuk mengawal arah arus vang
melalui motor 9V supaya motor dapat berputar dalam dua arah. Perubahan voltan
positif dan voltan negatif menjadi perantaraan antara pengguna dengan sistem untuk

menentukan arah putaran motor.

Kelajuan putaran motor dikawal oleh Modulasi Lebar Denyut (PWM) kerana
kaedah ini lebih baik dan kuasa dapat di hantar sepenuhnya kepada motor.
Kelebaran modulasi lebar denyut ini dikawal dengan menggunakan perintang boleh
laras untuk mengawal kelajuan putaran motor melalui kitar kerja yang terhasil. PWM
akan memacu pemacu motor yang mana akan menghidupkan transistor pada
Tetimbang-H untuk membenarkan beza upaya yang lebih besar untuk menghidupkan

motor.
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1.5 RINGKASAN TESIS

Tesis ini mempunyai lima bab yang akan menerangkan secara mendalam
mengenai projek ini. Bab pertama adalah bab pengenalan yang akan memberi

gambaran secara ringkas kepada projek seperti objektif dan skop projek.

Bab kedua akan membincangkan kajian dan maklumat yang berkaitan dengan
projek. Setiap fakta dan maklumat vang diperolehi melalui bahan rujukan vang
berlainan akan dibahas bagi memilih satu teknik dan kaedah vang terbaik untuk
projek ini. Bab seterusnya akan membicarakan mengenai teknik dan kaedah

pelaksanaan yang dipilih dalam bab kedua secara mendalam.

Bab keempat adalah bab analisis dan keputusan. Segala keputusan analisis
seperti graf, bacaan kelajuan putaran motor dan perbandingan dengan keputusan

sebenar akan dibincangkan dalam bab ini.

Bab terakhir dalam tesis ini ialah kesimpulan dan cadangan. Dalam bab ini
kesimpulan dibuat terhadap pencapaian dan pembelajaran vang diperolehi dalam
melaksanakan projek ini dari peringkat permulaan hingga berjaya. Selain itu.
cadangan juga dibuat untuk meningkatkan tahap operasi projek agar lebih baik pada

masa akan datang.
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BAB 2

KAJIAN LATAR BELAKANG DAN KONSEP

2.1 PENGENALAN

Bab ini membincangkan tentang teori dan konsep projek secara menyeluruh.
Tujuan perbincangan ini untuk menerangkan perspektif dan kaedah yang digunakan
dalam penyelidikkan yang lepas dan meninjau sejauh mana projek ini di
hubungkaitkan dengan kajian dan teori yang sedia ada. Selain daripada itu, bab ini
juga akan menunjukkan teori dan konsep yang telah digunakan dalam menyelesaikan
masalah projek. Kefahaman secara teori ini amat penting sebagai panduan dalam
menjalankan sebarang kajian. Hasil sesuatu kajian itu tidak dapat di nilai jika tidak
di bandingkan dengan teori.
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2.2 TEKNIK KAWALAN MOTOR AT

Teknik kawalan yang akan di terangkan adalah berdasarkan jenis litar pemacu
yang dipilih. Setelah meneliti kebaikan jenis-jenis litar pemacu motor AT, litar motor
pirau adalah lebih baik berbanding litar motor siri. Terdapat tiga teknik kawalan
vang di pertimbangkan untuk litar pemacu motor pirau iaitu :

1) Kawalan kelajuan dengan penambahan rintangan dalam litar amatur

1))  Kawalan kelajuan dengan melaras voltan amatur

iii) Kawalan kelajuan menggunakan Modulasi Lebar Denyut (PWM)
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